Zadatak za vjezbu za 1. kolo Croatian Makers lige
MLADA DOBNA SKUPINA
Sk. god. 2021./2022.

Dragi mentorice i mentori,

ove Ce se Skolske godine 1. kolo Croatian Makers lige provesti kao pojedinacno kolo i bit

¢e online.

Na natjecanju ¢e ucenici obje dobne skupine koristiti jedan robot koji ée se kretati po

stazi koju ¢e dobiti na pocetku natjecanja.

Zadatak 1. kola za ucenike obje dobne skupine ukljucivat ¢e kretanje stazom bezi sa

praéenjem linije, programiranje svjetlecih dioda i zujalice robota.

Saljemo vam probnu stazu, zadatak za vjeZbu i primjer rje$enja koje mozete koristiti kao

pripremu za 1. kolo za u€enike obje dobne skupine.

Dragi ucenice i ucenici,

pripremom i sudjelovanjem u 1. kolu Lige naucit éete:
e programirati robot da se krece bez praéenja linije
e programirati robot da pronade i prati crnu liniju,
e podesavati vrijeme zakretanja robota na stazi,
e koristiti naredbu za mjerenje vremena (timer),
e kreirati vlastite naredbe iz kategorije My
Blocks,
e programirati robot da ukljuci i iskljuci svjetlece
diode,

e programirati robot da reproducira zvuk.




Zadatak

Zadatak robota je da prijede stazu od STARTA do CILJA M.

Postavi robot na stazu kao na prvoj slici tako da sa sva tri

kotaca budu unutar kvadrata.

Robot pokreni pritiskom na tipkalo ili pomo¢u daljinskog

upravljaca.

Robot neka tada ukljuci obje svjetleée diode crvenom bojom
na 2 sekunde te nakon iskljucivanja svjetala krene s voZznjom

ravno.

Brzinu kretanja odredite sami.

START CiLJM

Na svakom alatu (klju¢, lemilica i odvija¢) robot se mora zaustaviti na 1 sekundu

kako je prikazano na slikama, sa sva tri kotac¢a unutar kvadrata.
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Nakon toga nastavlja ravno i trazi crnu liniju u kvadratu s

povecéalom. Kad pronade liniju, robot uklju¢uje plave

svjetlece diode i prati liniju do njenog kraja.

Kad dode do kraja linije, zaustavlja se sa sva tri kotaca

unutar kvadrata CILJ] M, kako je prikazano na slici.

Zatim mijenja boju svjetlecih dioda u zeleno te odsvira

melodiju po tvojoj zelji za kraj uspjesne voznje.




Primjer rjeSenja

when mBot(mcore) starts up
&% LED all v shows color ()

wait until &% when on-board button pressed v ?

&% LED all ¥ shows color( ) for e secs

&2 move forward at power @ % for m secs

wait o seconds

&% move forward at power @ % for m secs

wait o seconds

&6 move forward at power @ % for o secs

wait o seconds

repeat until . not & line follower sensor port2 v detects all v being white v ?

&% move forward v at power @ %

=% LED all * shows color (
0 reset timer
repeat until &2 timer > o

PratiLiniju 1

&% reset timer
repeat until &% line follower sensor port2 v detects all v being whitew ?

PratiLiniju O

& stop moving

Ovaj program je samo
primjer rjeSenja zadatka.
Vrijednosti brzine i vremena
kretanja su relativne te ih
morate podesiti ovisno o
stanju mojih baterija i duljini
puta koji moram prijedi.
Odaberite i neke nove
melodije ©

&% LED all # shows color
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Sviranje




Objasnjenje
Prije naredbe za pritisak na tipkalo (wait until when on-bord button pressed), nalazi se
naredba kojom su svjetleé¢e diode na robotu iskljuéene. Nakon pritiska tipkala najprije se

ukljucuju svjetlece diode crvenom bojom na dvije sekunde.

Robot zatim krece s voZnjom ravno (move forward at power 50% for 1.1 secs) kako bi sa
svim kotacima bio unutar kvadrata s alatom, klju¢em. Tu se zaustavlja na 1 sekundu

(wait 1 seconds) te nastavlja opet ravno do iduéeg alata, lemilice gdje se opet zaustavlja
na 1 sekundu. Zatim opet nastavlja voZnju ravno i zaustavlja se na 1 sekundu u kvadratu

s alatom odvijac.

Nakon toga robot vozi ravno (move forward at power 50%) sve dok ne pronade crnu
liniju u kvadratu s poveéalom, odnosno sve dok podloga vise nije bijela (repeat until not

line follower sensor port2 detects all being white).

Kad robot pronade liniju, uklju€uje plava svjetla i kre¢e s voZnjom pracenjem crne linije s
desne strane (naredbom PratiLiniju 1) sve dok ne obavi skretanje. Naredba PratiLiniju 1
je posebno programirani blok iz kategorije My Blocks (pogledaj u nastavku pripreme sve

primjere naredbi koje mozZete izraditi po Zelji uz pomoé¢ My Blocks).

Praéenje linije s desne strane odvija se odredeno vrijeme Sto se dogada pomocu timera
koji se prije prac¢enja linije resetira (reset timer). Robot stoga prati liniju na zadani nacin

sve dok ne prode 6 sekundi (repeat until timer > 6).

Nakon sto prode zavojiti dio linije, robot prati crnu liniju iznutra (naredbom PratiLiniju 0)
sve dok s oba senzora za pracenje linije ne detektira prekid crne linije, odnosno bijelu
podlogu na stazi u kvadratu CILJ M (repeat until line follower sensor port2 detects all

being white).

Tada se robot zaustavlja (stop moving). Nakon Sto se zaustavi, ukljucuje zelene svjetlece

diode i odsvira melodiju (naredba Sviranje).



U dijelu My Blocks primjeri proucite kako napraviti vlastite blokove naredbi.

Dodatne materijale za vjezbu potrazite na edukacijskom portalu Izradi! Tamo éete
pronacii 2 online te€aja za ucenje programiranja mBot robota. RjeSavanjem tecaja

osvajas$ bedzeve ©

My Blocks primjeri
Iz kategorije My Blocks, odaberite opciju Make a Block.

Make a block

=]

Add an input Add an input Add an input Add a label

number text boolean

Unesite ime svom bloku i u programu mu pridruzite naredbe koje ¢e se izvrSavati

kad svoj blok postavite u glavni program.


https://izradi.croatianmakers.hr/tecajevi/

Blok Sviranje sadrzi naredbe za reproduciranje melodije.

define Sviranje

Prvi dio naredbe
oznacava visinu tona,
a drugi duljinu

trajanja tona.

&% play note B4 v for L) beats

&% play note B5 v for ULy beats

&% play note F5v for QUE) beats

&% play note D5 v for ULl beats
&% playnote B5v for @ beats
&% play note F5v for QUEEP beats

&% playnote D5+ for o beats

&% playnote C5v for ° beats

Blok PratiCrnulLiniju0 sadrzi naredbe za praéenje linije iznutra. To znaci da ¢e robot voziti ravno
kad je s oba senzora za praéenje linije na crnoj crti.

define PratiCrnuLiniju0

&% line follower sensor port2 v value

move forward v at power @ %

&% line follower sensor port2 v value

turn left v at power @ %

&% line follower sensor port2 v

turn right v at power @ %

&% line follower sensor port2 v

move backward v at power @ %




Blok PratiCrnulLinijul sadrzi naredbe za pracenje linije s desne strane. To znaci da ¢e robot voziti

ravno kad je s desnim senzorom za pracenje linije na bijeloj podlozi, a s lijevim na crnoj crti.

define PratiCrnuLinijul

&% line follower sensor port2 v value

move forward v at power @ %

&% line follower sensor port2 v value

turn right v at power @ %

&% line follower sensor port2 v value

turn right v at power @ %

&% line follower sensor port2 v value

turn left + at power @ %




